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Practica 1. Matlab, Simulink, senyal i sistema 

1.1 Volem obtenir la resposta en llag obert de la funcio de transference G\ = —-— a un grao unitari, utilitzant 

5 + 0.5 

Simulink. A quin bloc SCOPE, dels 3 que es mostren en el model, podrem veure aquesta resposta? 


a) SCOPE 3 

b) SCOPE 2 

c) SCOPE 1 

d) No es possible veure la 
resposta de G1 en Mag obert en 
aquest model de Simulink 



GRAO 

UNITARI. 


1.2 Si, inicialment, a=1, b=5 i aux=3, despres d'executar la sequencia seguent amb Matlab: aux=a ; 


A) a=5, b=1, aux=1 


C)a=5,b=1, aux=3 


a=b 


b=aux 


B)a=3,b=3,aux=3 


D)a=3,b=5,aux=1 


1.3 Per a dibuixarla grafica de la funcio y — 2e x dins I’interval [-5,5] amb increments de x de 0.1 amb Matlab, 
utilitzarem la seguent instruccio o sequencia d’instruccions: 

a) plot(2*exp(x),-5,0.1,5); 

b) x=[-5:0.1:5]; y=2*e A x; plot(y,x) 

c) x=[-5:0.1:5]; y=2*e A x; figure(y,x) 

dlr*^l^:();i:%^®2*exipj{xj;;pt!bt(()c^) 


1.4 Si escrivim a la llnia de comanda de MATLAB » log(10) i premem la tecla ENTER, que esperem obtenir? 

a) dona error degut a que caldria haver introdui't » logarithm(IO) 

b) 1 degut a que el logaritme base 10 de 10 es 1 

c) 2.3026 degut a que la instruccio log correspon al logaritme natural d'un nombre 

d) 1.6331e+16 que es el nombre mes gran que es pot representar a Matlab 


1.5 Per calcular les arrels del polinomi P(s)=s A 4+5s A 2+2s-8 mitjangant MATLAB caldria escriure a la linia de comanda les seguents 

instruccions: 

A) P= [1 5 2-8]; roots(P) C)P=[1 5 2-8]; step(P) 

B) P= [1 0 5 2 -8]; step(P) D)P=[1 0 5 2 -8]; roots (P) 


1.6 Si es desitja coneixer i visualitzar la resposta del sistema G1 (previament definit com G1=tf([1],[1 0.5])) durant 10 
segons amb un mostreig de 0.1 segons quan se li aplica un grab untitari a I'entrada, cal teclejar: 

A) t=0:0.1:10; y1=impulse(G1,t); plot(t,y1) C) t=0,0.1,10; y1=step(G1,t); plot(t,y1) 

B) t=0:0.1:10; y1=step(G1,t); plot(t.yl) D) t=0,0.1,10; y1=impulse(G1 ,t); plot(t,y1) 




































1.7 Tenint en compte el muntatge i la grafica del bloc Scope mostrats a la Figura 1, 




a quin bloc pot correspondre a la figura seguent? 


Figura 1 



a) Scopel 

b) Scope j 

c) Scope3 

d) Cap dels anteriors 


1.8 Si escrivim a la h'nia de comanda de MATLAB » tan(90) i premem la tecla ENTER, que esperem obtenir? 

a) Inf degut a que la tangent de 90° es infinit 

b) -1.9952 degut a que la instruccio tan pren Tangle en radians 

c) 1.6331e+16 que es el nombre mes gran que es pot representar a Matlab 

d) dona error degut a que caldria haver introduit » tan(90°) 




































































Cabal impulsat per motobomba . Cabal impulsat per motobomba 


Practica 2. Linealitzacio i caracteristica estatica 

2.1 La figure mostra la caracteristica estatica de I'actuador motobomba; es pot afirmar que: 



a) El guany estatic es d'aproximadament 6.25 

b) El guany estatic es d'aproximadament 0.08 


V-s 

3 

cm 

V-s 

3 

cm 


c) El guany estatic es d'aproximadament 6.25 


d) El guany estatic es d'aproximadament 0.08 


cm 


cm 

V^s 

3 


2 La figure mostra la caracteristica estatica de I'actuador motobomba; es pot afirmar que: 

a) La zona morta es d'aproximadament 3.5 segons 



b) La zona morta es d'aproximadament 3.5 Volts 

c) El guany estatic es adimensional 

d) No existeix zona morta 


2.3 Dels seguents fenomens hipoteticament observables en el nostre proces de laboratori, quin podriem dir que es 
consequencia de la zona morta? 


a) Veiem que la PV triga un cert temps a 
reaccionar davant d’un canvi de MV de 5V a 
8V. 

b) Veiem que hi ha un rang de MV pel qual 
PV es constant i proper al PV maxim. 

c) Veiem que hi ha un rang de valors 
baixos de MV pel qual PV no varia. 

d) Veiem que en Hag tancat i amb controlador 
proporcional, hi ha un error en regim 
permament igual al valor de la zona morta. 
















































































































































































































































2.4 Com a resultat de la linealitzacio de I'equacio diferencial sistema a la Practica 2 obtenim: 

A) un model de la motobomba sense zona morta 

B) un model de la valvula amb comportament lineal 

C) un model linealitzat del proces de laboratori (entrada cabal, sortida nivell) valid per simular el comportament del sistema 
entorn de punts d'equilibri 

D) un model linealitzat del proces de laboratori (entrada voltatge de motobomba, sortida nivell) valid per simular el 
comportament del sistema per a rangs de MV de 0 a 10V 


2.5 La figura seguent mostra la caracteristica estatica d'una motobomba del laboratori; I'entrada es el Voltatge d'alimentacio i la 
sortida es el cabal volumetric impulsat. Ates el grafic, es pot afirmar que la zona morta es de: 


A) 3 seg 

B) 10 crn I seg 

C) 10 V 

D) cap de les anteriors 

0 2 4 6 8 10 

Voltatge motobomba 

2.6 El guany estatic de la motobomba: 

A) es la relacio lineal entre el cabal que impulsa i la seva tensio d'alimentacio; les seves unitats son 
VI (cm 3 /seg) 

B) es la relacio lineal entre el cabal que impulsa i la seva tensio d'alimentacio; les seves unitats son 

(cm 3 /seg) IV 

C) es la relacio lineal entre el voltatge amb que s'alimenta i el cabal que impulsa; les seves unitats son 
V/(cm 3 /seg) 

D) es la relacio lineal entre el voltatge amb que s'alimenta i el cabal que impulsa; les seves unitats son 
(cm 3 /seg)/V 
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80 

60 

40 
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2.7 Si en el proces de laboratori amb les valvules d’entrada i sortida del diposit superior totalment obertes s’han 
determinat la zona morta ZM i el seu guany estatic K experimentalment, que s’espera que passi raonablement si la 
valvula d’entrada es tanca a % i la de sortida es mante oberta totalment: 

A) La zona morta ZM augmenta i el guany estatic K es mante constant 

B) El guany estatic K augmenta i la zona morta es mante constant 

C) La zona ZM disminueix i el guany estatic K es mante constant 

D) El guany estatic K disminueix i la zona morta es mante constant 

2.8 Aplico un grao de 7.5V com a entrada v bomba (f) a la bomba d'un proces similar al del laboratori amb el diposit 
superior inicialment buit i observo que el diposit superior es comenga a omplir. Passats 127 segons el nivell h(t) 
del diposit es troba a 6.32cm i quan han passat 1000 segons veig que es troba als 10cm i ja no varia mes. El sensor 
de nivell, que en aquest cas es una boia, v boia (t) marca 4.2V amb aquest valor final de 10cm. Considerant que el 
sistema i els seus components son lineals, quin pot ser el seu diagrama de blocs? 


A) 


B) 



VWs) 



D) 


1.3 

H(s 

) - 

4 . 2 

127^ + 1 




V teit (s) 










































Practica 3. Caracteristica estatica i funcio de 


transferencia 


3.1 Al equip del laboratori s’ha fet un assaig 

que correspon a la figura adjunta. De 
I’analisi exclusiva d’aquesta resposta 
es pot dir que: 


A) I’equip te zona morta 

B) I’equip te un temps mort 

C) I’equip es no lineal 

D) I’equip te saturacio 



3.2 De I’analisi de la mateixa figura precedent de la resposta de I’equip es pot deduir: 

A) el guany estatic es aproximadament 0.4 i el retard pur aproximadament 5 segons 

B) el guany estatic es aproximadament 4 i el retard pur es aproximadament 5 segons 

C) el guany estatic es aproximadament 0.4 i el retard pur es aproximadament 15 segons 

D) el guany estatic es aproximadament 4 i el retard pur es aproximadament 15 segons 


3.3 En relacio al sistema de diposits del laboratori, si comparem la resposta simulada del model no lineal amb la 
resposta simulada del model linealitzat quan I’entrada es un grao, podem afirmar que: 

A) No les podem comparar perque amb Simulink nomes podem simular el comportament del model 
lineal 

B) Son respostes que no s’assemblen perque el model no lineal presenta una resposta inestable i el 
lineal una resposta estable 

C) No les podem comparar perque no podem obtenir una funcio de transferencia del model no lineal i 
per tant no el podem simular 

D) Les dues respostes s’assemblen sempre i quan el grao representi un petit increment respecte un 
punt d’operacio del sistema 


3.4 A un proces del laboratori se li aplica a la seva bomba el senyal MV i s’obte, del sensor de nivell, el senyal PV 

APV(s) Ke~ sT ° 

mostrat. Llavors el model experimental G(s) = - \-^-= - del sistema sera (essent PV(0)=y 0 ): 

A MV(s) Ti+l 


a) A" = 1.50 , T 0 =\5seg 

t = 60 seg , J 0 -° 

b) A = 1.50 , r 0 =20 seg 

T = 60seg , y 0 = 3 

m A = 0.75 , T 0 —15 seg 

t —60 seg , y 0 =3 

d) A = 0.75 , T 0 =20 seg 

t —60 seg , y 0 =3 






















































3.5 Per fer un muntatge en Hag obert del proces real de nivell del laboratori mitjangant SIMULINK cal fer les seguents 
connexions ffsiques mitjangant cables: 



A 

B 

C 


Level Signal 

D# 

Flow Signal 

E ® 

Input Pump 

F ® 


a) C-K, F-L, A-M, D-N 

b) C-L, F-K, A-N, D-M 

c) B-L, E-K, C-N, F-M 

d) A-N, D-M, B-L, E-K 


3.6 A un proces del laboratori se li aplica a la seva bomba el senyal U i s’obte, del sensor de nivell, el senyal Y mostrat. 


Llavors el model experimental 



d) *=0.5 , T 0 =35seg , t=30 seg , y 0 =l 


3.7 En el nostre proces del laboratori, com hem obtingut la caracterfstica estatica en Hag obert? 

a) Hem simulat amb Matlab la resposta del model dinamic del proces davant una entrada grab, i en paral-lel 
hem aplicat el mateix grab al proces real i hem capturat PVreal. Despres hem comparat graficament PVmodel 
amb PVreal. 

b) Hem aplicat un canvi de MV de 5V a 8V al proces i hem observat graficament la resposta de PV fins que 
aquesta ha arribat al regim permament. 

c) Sobre el proces real, hem utilitzat un regulador en mode P, i considerant dos valors diferents de la constant 
del regulador Kp, hem observat els valors de Terror, MV i PV que s’han assolit en regim permanent. 

d) Hem fet una taula aplicant diferents valors de MV al proces i hem anotat els valors observats de PV 
quan el sistema ha arribat al regim permament. 


































3.8 La resposta d'un proces de primer ordre en Hag obert davant una entrada grao es la que s'adjunta. 
Es pot afirmar que: 

a) La zona morta es de 2 segons. 

b) La seva constant de temps ' 
segons, aproximadament. 


segon, aproximadament. 

d) El guany estatic es K= 0.8 



3.9 Hem aplicat un increment de MV al nostre sistema i 
hem observat PV (veure figura). Sabem que el model 

K 

experimental te I’expressio G(s) =- e os . Per 

T-S + 1 

a aquest increment de MV, podem afirmar (en relacio als 
parametres del model) que: 


a) K>1, t>100s, To>50s 

b) K>1, t<100s, To<50s 

c) K<1, t<100s, To<50s 

d) K<1, t>100s, To<50s 



temps [s] 


3.10 Si al proces de laboratori, amb les valvules d’entrada i sortida del diposit superior totalment obertes, s’han 
determinat la zona morta ZM i el seu guany estatic K experimentalment, que s’espera que passi raonablement si la 
valvula de sortida es tanca a % i la d’entrada es mante oberta totalment: 


A) La zona morta ZM augmenta i el guany estatic K es mante constant 

B) El guany estatic K augmenta i la zona morta es mante constant 

C) La zona ZM disminueix i el guany estatic K es mante constant 

D) El guany estatic K disminueix i la zona morta es mante constant 


3.11 El guany estatic de la motobomba (entrada voltatge V E , sortida cabal) del proces del laboratori te un valor de 


10 (en les unitats que correspongui). Sabent que la funcio de transference del sistema complet es: 




0.7 


V E 40s+l 


on 


V s es el voltatge del sensor de nivell del diposit i V E el voltatge d'alimentacio de la motobomba. Quin cabal (en 
les unitats que correspongui) originara un voltatge al sensor de 7V? 



V, 


a) q=7 c) q=100 

b) q=4.9 d) q=10 


motobomba 


diposit 



































































3.12 Un sistema diposit com el del laboratori ve descrit per la segiient equacio diferencial: 

q {<)- K JW)=A^ 

3 

cm 

Quin es el valor del guany K si, en regim permanent, un cabal d'entrada de 50- proporciona un nivell de 

s 

25 cm ? 

a) K=2 b) K=10 c) K=5 d) K=25 


3.13 Un sistema diposit com el del laboratori ve descrit per la seguent equacio 

A quin valor del nivell h s'estabilitzara en regim permanent, sabent que el 

de q = 100- ? a) h— 5cm bf h— 25cm c) h 

s 


diferencial: q(t)—K'Jh(t)=A 
guany K —20 , per un cabal d'entrada 
= 100 cm d) h=20cm 


3.14 La figura seguent mostra la caracteristica estatica 
d'una motobomba del laboratori; I'entrada es el Voltatge 
d'alimentacio i la sortida es el cabal volumetric impulsat. 
Ates el grafic, es pot afirmar que la zona morta es, 
aproximadament, de: 

a) 0.067 V/cm A 3/seg 

b) 15 cm A 3/seg/V 

M 

d) 2 seg 
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3.15 Per a determinar la caracteristica estatica de la motobomba, Them excitat amb 5, 7 i 9V, i el cabal que ha impulsat 
ha estat de 10, 30 i 50 cm3/s respectivament. Podem afirmar que: 

A) El guany estatic de la motobomba es de 10 (cm3/s)/V i la zona morta de 4V 

B) El guany estatic de la motobomba es, aproximadament, d'uns 5 (cm3/s)A/ i la zona morta de 2V 

C) El guany estatic de la motobomba es, aproximadament, d'uns 0.2 V/(cm3/s) i la zona morta de 4V 

D) El guany estatic de la motobomba es de 0.1 V/(cm3/s) i la zona morta de 2V 

3.16 La figura seguent mostra la caracteristica estatica d'una motobomba del laboratori; I'entrada es el Voltatge 
d'alimentacio i la sortida es el cabal volumetric impulsat. Ates el grafic, es pot afirmar que el guany estatic es, 
aproximadament, de: 


a) 110 cm A 3/seg 

b) 15 cm A 3/seg/V ioo 
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Practica 4. Accions de control P, I i D 


4.1 En un regulador PID, es compleixen les seguents equivalencies de parametres: 


K d =K p IT d 


a) Kj = K p *Tj 


b) Kj—Kpl T j i K d = K p IT l 


■ Kj = K p ITj | K d = K p *T 


d) K j = K P *T j i K d = K d *T 


D 

P ' ^ Z) 


4.2 Un regulador PID es capag d’eliminar Terror en regim permanent quan es controla el nivell del diposit superior del 
laboratori? 

a) Amb una estructura P no, pero amb una estructura PI si. 

b) Amb una estructura P si, pero amb una estructura PI no. 

c) Amb una estructura P si, i amb una estructura PI tambe. 

d) Amb una estructura P no, i amb una estructura PI tampoc. 

4.3 La llei de control d'un PI s'expressa de la seguent manera: 

a) mv pi =K p e[t)-K^e{t)dt c) mv PI =K p e{t)+K^t) 

b) mv PI ^K p y(t)+K i j e{t)dt d) mv PI =K p e{t)+K J e{t)dt 

4.4 En un sistema de control realimentat amb un regulador PI com el del laboratori, quan s'anul la Terror en regim 
permanent (E=0), es pot afirmar que: 

a) les accions Proporcional i Integral deixen d'actuar 

b) I'accio Proporcional deixa d’actuar pero la Integral continua actuant 

c) I'accio Proporcional continua actuant pero la Integral deixa d’actuar 

d) ambdues accions, Proporcional i Integral, continuen actuant 


4.5 Es te el proces nivell controlat en Mag tancat mitjangant un regulador proporcional; Texperiencia al laboratori ens 
indica que, davant una consigna grao de 7.5 Volts, Terror en regim permanent: 

A) decreix a mesura que Kp es mes gran. 

B) es sempre zero. 

C) es mante constant a un valor de 3.75V donat que nomes depen de Tamplitud del grao. 

D) creix com mes gran sigui Kp. 

4.6 En un regulador integral, si el senyal d’entrada es sinusoidal: 

A) Amb Ki>0 si I’entrada es negativa, la sortida es decreixent. 

B) En anuTlar Tentrada s’anul la la sortida. 

C) Amb Ki>0 Tentrada i la sortida son del mateix signe. 

D) Nomes es pot augmentar Tamplitud del senyal de sortida augmentant Ki. 


4.7 Un proces modelitzat per una funcio de transference G(s) — — - es controla en Hag tancat mitjanant un 

s +s 

regulador Proporcional K p . En aquestes condicions i assumint que el comportament del proces realimentat es 
lineal i estable per qualsevol valor de K p >0 , quin es el rang de valors que pot prendre el guany proporcional per 
obtenir un error de control inferior al 10% si s’aplica un grab com a consigna? 

a) K p > 45 

b) K p E (0,4.5) 


i: P >o compleix amb el que es demana. 


c) Qualsevol valor de 

d) K P < 45 













4.8 En un sistema de control realimentat amb un regulador PI com el del laboratori es dobla el valor del guany Kp 
(Kp^2Kp). Llavors, quan s'anul la Terror en regim permanent (E=0), es pot afirmar que: 

a) Taccio de control (en regim permanent) amb 2Kp es el doble que amb Kp original 

b) Taccio de control (en regim permanent) amb 2Kp es mante igual que amb Kp original 

c) Taccio de control (en regim permanent) amb 2Kp es la meitat que amb Kp original 

d) cap de les anteriors afirmacions es certa 


4.9 Un proces modelitzat per una funcio de transference G(s) — — - es controla en Hag tancat mitjanant un 

s +5 

regulador Proporcional K p . En aquestes condicions i assumint que el comportament del proces realimentat es 
lineal i estable per qualsevol valor de K p >0 , quin es Terror en regim permanent si s’aplica un grao com a consigna? 

a) 2/3 

b) 0 

c) 00 

d) 1 


4.10 Un proces de nivell com el del laboratori es pot modelitzar per G(s) = 


0.5e 


-2 s 


60s + l 


(E=SP-PV) mitjangant un regulador proporcional amb K p —2 i realimentacio unitaria 
un grab de 6V, llavors en regim permanent es pot afirmar que: 


i es controla en Hag tancat 
H(s) = 1 . Si la consigna es 


A) la sortida PV=6V i Terror es nul E=0V. 

B) la sortida PV=2V i Terror es E=4V. 


C) la sortida PV=6V i Terror es E=6V. 

D) la sortida PV=3V i I'error es E=3V. 


4.11 Es te el proces nivell controlat en Hag tancat mitjangant un regulador proporcional; Texperiencia al laboratori ens 
indica que, davant una consigna grab de 7.5 Volts, Terror en regim permanent: 

A) creix com mes gran sigui Kp. 

B) decreix a mesura que Kp es mes gran. 

C) es mante constant a un valor de 3.75V donat que nomes depen de Tamplitud del grab. 

D) es sempre zero. 


4.12 Ala seguent figura apareix I’evolucio de les variables de proces (PV), manipulada (MV) i d’error (E) d’un sistema de 
primer ordre mes retard en llag tancat amb un controlador proporcional (Kp>0) quan s’aplica un grab unitari a Tentrada 
de consigna (SP). Si sabem que el guany del proces es positiu (K>0) Identifica les tres variables (PV, MV i E) amb les 
corbes que apareixen a la grafica (Sortides A, B i C). 



A) PV (Sortida A) / MV (sortida B) / E (sortida C) 

B) PV (Sortida B) / MV (sortida A) / E (sortida C) 

C) PV (Sortida C) / MV( (sortida B) / E (sortida A) 

D) PV (Sortida B) / MV( (sortida C) / E (sortida A) 

















4.13 La figura mostra la consigna grao SP, I'accio de 
control MV, Terror E i la sortida del proces PV d'un 
sistema de control realimentat mitjangant un 
regulador PI. 

En relacio al guany estatic del proces G(s) en 
Hag obert proces es pot afirmar que: 


A) K proc& <l C) K proces = l 

B| K proc& >l D) Amb la informacio 

disponible no es pot saber el 
valor de K proc - s 



4.14 Un proces de nivell com el del laboratori es pot modelitzar per 


G{s)= 


0.5e~ 2s 

60s + l 


i es controla en Hag tancat 


(E=SP-PV) mitjangant un regulador proporcional amb 1 i realimentacio unitaria H(s) = 1 . Si la consigna 

es un grao de 6V, llavors en regim permanent es pot afirmar que: 

A) la sortida PV=6V i Terror es nul E=0V. C) la sortida PV=6V i Terror es E=6V. 

B) la sortida PV=2V i Terror es E=4V. D) la sortida PV=3V i Terror es E=3V. 


4.15 En un regulador integral, si el senyal d'entrada es sinusoidal: 

A) Nomes es pot augmentar Tamplitud del senyal de sortida si s'augmenta Ki 

B) En anul lar Tentrada s'anul la la sortida 

C) Amb Ki>0 Tentrada i la sortida sempre tenen el mateix signe 

D) Amb Ki>0 si Tentrada es negativa, la sortida es decreixent 


4.16 La figura mostra la consigna grao SP, I'accio de control MV i la sortida del proces PV d'un sistema de control 
realimentat mitjangant un regulador PI (K_p=2 i K_i=0.5). En relacio al guany estatic del proces G(s) en Hag 
obert JCproces es P ot afi rm a r que: 



4.17 A Tentrada d'un regulador PI de parametres K p =1 i 

Kf=2seg 1 s'hi aplica el senyal de la figura ( t en segons). 
Quant valdra la sortida del regulador als 10 segons? 



A) 4 unitats 

C) 14 unitats 



1 


t 


B) 0 unitats 
D) 16 unitats 


’4 









































































4.18 S'aplica una entrada sinusoidal de frequencia 4 rad/seg i amplitud IV (com s’indica a la figura Entrada) a un 
controlador PID (amb parametres de sintonia K p —2 , K I = lrep/seg i K D = lseg ). ). Identifica 
cadascuna de les tres accions (Proporcional, Integral i Derivativa) amb els senyals que corresponguin (sortides a, b i 
c) 


Entrada 




Sort'da b 



Sortida c 



A) Accio proporcional (Sortida a) /Accio integral (sortida b) / Accio derivativa (sortida c) 

B) Accio proporcional (Sortida c) /Accio integral (sortida b) / Accio derivativa (sortida a) 

C) Accio proporcional (Sortida c) /Accio integral (sortida a) / Accio derivativa (sortida b) 

D) Accio proporcional (Sortida a) /Accio integral (sortida c) /Accio derivativa (sortida b) 


4.19 En un sistema de control de nivell (diposit superior) realimentat amb un regulador P com el del laboratori es redueix 
a la meitat el valor del guany Kp (Kp—►0.5Kp). Llavors, quan el sistema arriba de forma estable al regim permanent, es 
pot afirmar que: 

a) I’accio de control MV (en regim permanent) amb 0.5Kp es el doble que amb Kp original 

b) I’accio de control MV (en regim permanent) amb 0.5Kp es mante igual que amb Kp original 

c) I’accio de control MV (en regim permanent) amb 0.5Kp es la meitat que amb Kp original 

d) cap de les anteriors afirmacions es certa 


4.20 En un sistema de control de nivell (diposit superior) realimentat amb un regulador P com el del laboratori es dobla 
el valor del guany Kp (Kp—>2Kp). Llavors, quan el sistema arriba de forma estable al regim permanent, es pot afirmar 
que: 

a) I’accio de control MV (en regim permanent) amb 2Kp es el doble que amb Kp original 

b) I’accio de control MV (en regim permanent) amb 2Kp es mante igual que amb Kp original 

c) I’accio de control MV (en regim permanent) amb 2Kp es la meitat que amb Kp original 

d) cap de les anteriors afirmacions es certa 

4.21 Un proces modelitzat per una funcio de transference G(s) = — p- - es controla en Hag tancat mitjanant un 

3s+5s 

regulador Proporcional K p . En aquestes condicions i assumint que el comportament del proces realimentat es 
lineal i estable per qualsevol valor de K p >0 , quin es Terror en regim permanent si s’aplica un grao com a consigna? 


a) 2/3 


d) 1 


b) 0 


c) 00 







4.22 Es te la grafica (sense nom ni unitats als eixos) de la figura, que correspon a I’entrada i a la sortida d’un regulador 
proporcional amb el guany positiu ( K >0 ). Es pot assegurar que: 

Voltatge 

a) El guany Kp del regulador es major que 1. 

b) El guany Kp del regulador es menor que 1. 

c) L’offset del senyal d’entrada es positiu. 

d) No es pot afirmar res degut a que no hi ha unitats. 

temps 



4.23 Donat el diagrama de blocs de la figura: 


a) L'accio de control es la sortida del 
condicionador. 

b) L'accio de control es el senyal de 
sortida del proces. 

c) L'accio de control es el senyal 
d'entrada al proces. 

d) L'accio de control es la consigna. 



4.24 En un sistema de control de nivell (diposit superior) realimentat amb un regulador PI com el del laboratori es fa la 
meitat el guany Kp (Kp—>0.5Kp). Llavors, quan el sistema arriba de forma estable al regim permanent, es pot afirmar 
que: 

a) l’accio de control MV (en regim permanent) val 0 

b) l’accio de control MV (en regim permanent) amb 0.5Kp es mante igual que amb Kp original 

c) l’accio de control MV (en regim permanent) amb 0.5Kp es la meitat que amb Kp original 

d) l’accio de control MV (en regim permanent) amb 0.5Kp es el doble que amb Kp original 


4.25 La figura mostra els senyals d'un sistema de control realimentat amb un regulador P (Kp=10) i consigna grao: 


a) Aes Terror, B la consigna, C es l’accio de 
control i D la resposta del proces. 


b) Aes Terror, B la consigna, C la resposta del 
proces i D es l’accio de control. 


c) Aes la resposta del proces, B la consigna, C 
Terror i D es l’accio de control. 


d) A es l’accio de control, B la consigna, C la 
resposta del proces i D es Terror. 









































































4.26 Un proces modelitzat per una funcio de transference 


<?(*)= 


0.5g~ 3s 

70s+l 


es controla en Mag tancat mitjanant un 


regulador Proporcional K p . En aquestes condicions i assumint que el comportament del proces realimentat es 
lineal i estable per K p —2 , quin es Terror en regim permanent si s’aplica un grab unitari com a consigna? 


a) 1 b) 0 


c) 


1 

140 


d) 0.5 


4.27 Un proces modelitzat per una funcio de transference 


G{s) = 


0.4e~ 3s 

50s+l 


es controla en Hag tancat mitjanant un 


regulador Proporcional K p 
lineal i estable per K p = 5 


. En aquestes condicions i assumint que el comportament del 
quin es Terror en regim permanent si s’aplica un grab unitari com a 

b » 0 c) 2 k d > 1 


proces realimentat es 
consigna? 


4.28 La figura mostra els senyals d'un sistema de control realimentat amb un regulador P (Kp=5) i consigna grab: 


a) Aes Terror, B la consigna, C es I’accio de 
control i D la resposta del proces. 

b) Aes Terror, B la consigna, C la resposta 
del proces i D es I’accio de control. 

c) A es la resposta del proces, B la 
consigna, C Terror i D es I’accio de control. 

d) A es I’accio de control, B la consigna, 
C la resposta del proces i D es Terror. 



4.29 En el control PI del nivell del diposit superior del laboratori.... 

a) la simulacio SI dona error de control pero la maqueta NO 

b) la simulacio NO dona error de control pero la maqueta S( 

c) la simulacio S( dona error de control i la maqueta TAMBE 

d) la simulacio NO dona error de control i la maqueta TAMPOC 




































4.30 Tenint en compte el muntatge i la grafica del bloc Scope mostrats a la Figura 1, 




a quin bloc pot correspondre a la figura segiient? Figura 1 



a) Scopel 

b) Scope2 

c) Scope3 

d) Cap dels anteriors 











































































Practica 5. Sintonia empirica i analitica de PID 

5.1 La sintonia empirica d'un controlador PI a traves del metode ITAE Rovira: 

a) preten obtenir una resposta amb una rao d'esmortei'ment del 20% 

b) preten obtenir errors de control de com a maxim del 25% 

c) preten obtenir errors de control que no persisteixin massa temps 

d) preten obtenir una resposta rapida sense “overshoot” 


5.2 El retard pur To es pot aproximar de la seguent manera: 


a) e 


-T„s . 


1 


V-1 


c) e 


-T„s 


1 


V + 1 


b) e 


T„s. 


T 0 s-\ 


d) e 


~T„s. 


~ T 0 S+l 


5.3 La sintonia empirica d'un controlador PI a traves del metode de Ziegler Nichols: 

a) preten obtenir una resposta amb una rao d'esmortei’ment del 25% 

b) preten obtenir una resposta rapida sense “overshoot” 

c) preten obtenir una resposta amb una rao d'esmortei'ment del 20% 

d) preten obtenir errors de control que no persisteixin massa temps 

5.4 A la practica 5 hem fet servir: 

a) el metode Ziegler-Nichols de sintonia empirica i el metode ITAE de Rovira de sintonia analitica. 

b) el metode Ziegler-Nichols de sintonia analitica i el metode ITAE de Rovira de sintonia empirica. 

c) els metodes de Ziegler-Nichols i ITAE de Rovira, ambdos de sintonia empirica. 

d) els metodes de Ziegler-Nichols i ITAE de Rovira, ambdos de sintonia analitica. 

5.5 La figura mostra els senyals d'un sistema de control realimentat amb un regulador PI i una consigna grao: 

1 5 |- 1 - 1 - 1 - 1 - 1 - 

a) A es Terror, B es I’accio de control, C la : : : : : 

consigna i D la resposta del proces. : : : : i 


b) B es Terror, A es I’accio de control, D la 
consigna i C la resposta del proces. 

to 

di 

_ To 

c) A es I’error, B es I’accio de control, D la §- 

consigna i C la resposta del proces. 3 . 


d) B es Terror, A es I’accio de control, C la 
consigna i D la resposta del proces. 


Temps en segons 































5.6 A la practica 5: 


a) els metodes de sintonia empirica han comportat I'us de taules i el de sintonia analitica no. 

b) els metodes de sintonia empfrica han comportat I'us depressions matematiques, pero no de taules. 

c) el metode de sintonia analitica ha comportat I'us de taules, pero no depressions matematiques. 

d) cap metode de sintonia ha comportat I'us depressions matematiques. 


5.7 Quina de les seguents afirmacions es falsa: 

A) Per poder utilitzar el metode de sintonia per assignacio de pols cal disposar sempre del model en funcio de 
transference del proces a regular. 

B) Quan es controla en llag tancat un sistema de primer ordre sense retard pur (o amb retard pur menyspreable) 
mitjangant un regulador PI el conjunt resultant es d'ordre dos. 

C) El metode de sintonia per assignacio de pols preten sempre que la resposta del sistema controlat en 
Hag tancat tingui un esmorteYment critic (rebassament o overshoot zero). 

D) El metode de sintonia per assignacio de pols no es pot aplicar a sistemes que es vulguin controlar en llag 
obert. 







Practica 6. Regulador PID industrial Burkert 1110 

6.1 La configuracio del regulador industrial en accio directa (lnv=yes al regulador BURKERT): 

a) fa que Terror es calculi segons E=SP-PV (E=R-Y) i cal fer-la servir quan el proces te una relacio entrada- 
sortida negativa, com ara per controlar el nivell del diposit inferior del laboratori 

b) fa que Terror es calculi segons E=PV-SP (E=Y-R) i cal fer-la servir quan el proces te una relacio 
entrada-sortida negativa, com ara per controlar el nivell del diposit inferior del laboratori 

c) fa que Terror es calculi segons E=SP-PV (E=R-Y) i cal fer-la servir quan el proces te una relacio entrada- 
sortida positiva, com ara per controlar el nivell del diposit superior del laboratori 

d) fa que Terror es calculi segons E=PV-SP (E=Y-R) i cal fer-la servir quan el proces te una relacio entrada- 
sortida positiva, com ara per controlar el nivell del diposit superior del laboratori 


6.2 Com es pot aconseguir que el controlador Burkert funcioni amb realimentacio positiva (direct) i no amb realimentacio 
negativa (reverse)? 

a) No es pot fer 

b) Entrant al bloc Input i canviar Reverse per Direct 

c) Entrant al bloc de control i posant com parametres Kp i Tr valors negatius 

d) Entrant al bloc Output i canviant lnv=No per lnv=Yes 


6.3 Si es vol fer una sintonia automatica dels parametres del controlador Burkert per determinar els millors parametres 
Kp, Tr i Td que proporciona el controlador Burkert per un cert sistema, cal: 

a) Configurar el Autotune a ON i el Adaptive a ON 

b) Configurar el Autotune a OFF i el Adaptive a ON 

c) Configurar el Autotune a ON i, despres de sortir de la configuracio, fer un canvi de consigna 

d) Configurar el Adaptive a ON i, despres de sortir de la configuracio, fer un canvi de consigna 


6.4 Si es vol aplicar un controlador de tipus Proprocional (sense accio integral ni derviada) en el controlador PID Burkert, 
cal: 

a) Posar Tr al valor maxim 9999.9 i Td=0 

b) Posar Tr al valor maxim 9999.9 i Td al valor maxim 9999.9 

c) Posar Tr=0 i Td=0 

b) Posar Tr=0 i Td al valor maxim 9999.9 

6.5 La configuracio del regulador industrial en accio reversa (lnv=no al regulador BURKERT): 

a) fa que Terror es calculi segons E=SP-PV (E=R-Y) i cal fer-la servir quan el proces te una relacio entrada- 
sortida negativa, com ara per controlar el nivell del diposit inferior del laboratori 

b) fa que Terror es calculi segons E=PV-SP (E=Y-R) i cal fer-la servir quan el proces te una relacio entrada- 
sortida negativa, com ara per controlar el nivell del diposit inferior del laboratori 

c) fa que Terror es calculi segons E=SP-PV (E=R-Y) i cal fer-la servir quan el proces te una relacio 
entrada-sortida positiva, com ara per controlar el nivell del diposit superior del laboratori 

d) fa que Terror es calculi segons E=PV-SP (E=Y-R) i cal fer-la servir quan el proces te una relacio entrada- 
sortida positiva, com ara per controlar el nivell del diposit superior del laboratori 


6.6 Com sabeu, un regulador automatic PID industrial, com es el cas del Burkert, pot treballar en manual o en automatic. 
En aquests dos casos, que ha de fer Toperador per a que treballi adequadament el regulador automatic? 

A) No ha de fer res Toperador, tot es automatic 

B) L’operador ha d’introduir un valor de consigna (SP) en manual i un valor de variable manipulada (MV) en automatic 

C) L’operador ha d’introduir un valor de la variable de proces (PV) en manual i un valor de consigna (SP) en automatic 

D) L’operador ha d’introduir un valor de variable manipulada (MV) en manual i un valor de consigna (SP) en 
automatic 















6.7 Quina es la diferencia de les funcions AUTOTUNE i ADAPTION en el controlador Burkert? 

A) Fan el mateix: sintonitzen automaticament i continuament els parametres (Kp, Tr i Td) del controlador. 

B) LAUTOTUNE sintonitza automaticament i continuament els parametres (Kp, Tr, Td) del controlador i I’ADAPTION 
nomes un cop. 

C) Fan el mateix: sintonitzen automaticament un cop els parametres (Kp, Tr i Td) del controlador. 

D) L’AUTOTUNE sintonitza automaticament un cop els parametres (Kp, Tr, Td) del controlador i I’ADAPTION 
continuament. 

6.8 Si es vol aplicar un controlador de tipus Proprocional-lntegral (sense accio derivada) en el controlador PID Burkert, 
cal: 

A) Posar Td=9999.9 B) Posar Kp=9999.9 i Td=0 C) Posar Tr=0 i Td=0 D) Posar Td=0 

6.9 El regulador industrial BURKERT ofereix dues funcions mitjangant les quals es trien automaticament els parametres 
del PID d’acord amb les caracteristiques del proces: la funcio TUNE i la funcio ADAPTION. Si es tria Topcio TUNE: 

A) els parametres es recalculen una sola vegada, aplicant un metode Ziegler-Nichols modificat (provocant una 
oscil lacio critica en la resposta del proces) a partir del moment en que es produeixi el segiient canvi de 
consigna. 

B) els parametres es recalculen una sola vegada, mitjangant un modul fuzzy logic (un conjunt de regies) a partir del 
moment en que es produeixi el seguent canvi de consigna. 

C) els parametres es recalculen cada vegada que hi ha un canvi de consigna, si la resposta del proces s’allunya de 
Tesperada, aplicant un metode Ziegler-Nichols modificat. 

D) els parametres es recalculen cada vegada que hi ha un canvi de consigna, si la resposta del proces s’allunya de 
I’esperada, mitjangant un modul fuzzy logic. 


6.10 Per controlar els dos diposits de I'equip amb el controlador Burkert cal que Terror de regulacio (E) sigui: 

A) E=SP-PV per controlar el nivell del diposit inferior i E=PV-SP per controlar el diposit superior 

B) E=PV-SP per controlar el nivell del diposit inferior i E=SP-PV per controlar el diposit superior 

C) E=SP-PV per controlar el nivell del diposit inferior i E=SP-PV per controlar el diposit superior 

D) E=PV-SP per controlar el nivell del diposit inferior i E=PV-SP per controlar el diposit superior 






